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表 1 横摇独立减摇装置发展历程表
年份 减摇装置 船舶型号 设计者 减摇类型
1870 舭龙骨 - Froude( 英 ) 被动型
1880 减摇水舱 Inflexible Watt and Froude ( 英 ) 被动型
1891 移动重块 Cecile Thornycroft ( 英 ) 主动型
1906 减摇陀螺 Sea-Bar Schlick ( 德 ) 被动型
1909 移动重块 Steamer Crémieu ( 法 ) 被动型
1910 U 型减摇水舱 Ypiranga Frahm ( 德 ) 被动型
1915 减摇陀螺 Conte di Savoia Sperry Company ( 美 ) 主动型
1924 减摇陀螺（双旋转轮） Destroyer Fieux ( 法 ) 被动型
1923 减摇鳍（可变鳍角） Matsu Maru Motora ( 日 ) 主动型
1933 减摇鳍（可变鳍面） AvisoEstourdi Kefeli ( 意 ) 主动型
1939 U 型减摇水舱 Hamilton Minorsky ( 美 ) 主动型
1972 减摇舵 M.S. Peggy van Gunsteren ( 荷 ) 主动型
1980 Magnus 转子稳定器 - Theo Koop ( 荷 ) 主动型
约 1985 阻尼板 - - 被动型
1998 纵拍式零航速减摇鳍 Boadicea Dallinga( 荷 ) 主动型
2006 Weis-Fogh 减摇鳍 - Tsutahara（日） 主动型
2014 扑翼式零航速减摇鳍 - Dallinga( 荷 ) 主动型
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(a) 传统减摇鳍 (b) 低展弦比纵拍式
  零航速减摇鳍
(c) Weis-Fogh机构 





















要包括舵 - 鳍、减摇鳍 - 减摇水舱、舵 - 可控被动水舱等综合
减横摇系统。









下的减摇。中船重工第 704 研究所研发了“减摇鳍 - 可控被
动减摇水舱联合控制器”，可工作于独立和联合 2 种模式，


































图 3  减摇阻尼板示意图
表 2 减纵摇装置发展历程表
年份 减摇装置 船舶型号 设计者 减摇类型
1879 艏鳍（图 3(a)） SS Warrimoo E. De Rusett( 英 ) 被动型
1933/1935 艏艉鳍组合 - M. Kéféli( 法 )/G.Kempf ( 德 ) 被动型
1946 艏龙骨 - A. Perelmutr ( 苏联 ) 被动型
1958/1962 艉鳍（图 3(b)） Mariner-class ship P. Spens ( 美 ) 主动型
1962 涵道螺旋桨副翼（图 3(c)） DE 1006 Eastern Research Groups ( 美 ) 被动型
1966 喷气式襟翼 Forrestal 级航空母舰 P. Kaplan et. al ( 美 ) 主动型
1980 π 型舵（图 3(d)） Hamilton-class cutters U.S.Navy ( 美 ) 被动型
1981 斜舵（图 3(e)） FFG 7/CG 47 级船 Kaplan and Jiang ( 美 ) 主动型
1984 尾压浪板（图 3(f)） - Lloyd and Davies( 英 ) 主动型
1985 半潜体 SSB 船型 木原和之 ( 日 ) 被动型
2003 半潜体与艏鳍组合（图 3(g)） 单体排水式圆舭导弹护卫艇 蔡新功等 ( 中 ) 被动型
2005 十字型抗纵摇舵（图 3(h)） S175 船型 缪国平等 ( 中 ) 被动型
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(h)  十字型抗纵摇舵(f)  尾压浪板(e)  斜舵
(c)  涵道螺旋桨副翼 (d)  π型舵(b)  艉鳍(a)  艏鳍
图 5  三轴减摇装置 WING
(a)  新型三轴减摇装置Wing (e) 动力定位/紧急推进(d) 高航速时的运动模式






























上，提出利用舵 / 翼舵 - 鳍 / 翼鳍的鲁棒综合协调控制的方法，
在提供所需扶正力矩基础上，尽可能减小主舵、主鳍的运
动幅度，可降低能耗，改善航向 / 横摇控制效果，提高系统
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